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ris 算子 [2]、Susan 算子 [3]、SIFT 算子 [4] 等等。
在文中跟踪匹配方法采用 Harris 算子提取出目标的角点，



















量。假设图像的亮度值为 I （x，y），Harris 算法的公式为：
其中： （x，y） 表示局部窗口中的所有点；E （u，v） 表







其中，Ix，Iy 分别为像素点沿 x，y 的导数。对于存在角
点的区域，矩阵 M 的两个特征值比较大，由此定义角点响应
函数，见公式 （2）。其中：det (M) =AB-C2，trace (M) =A+
B，k 是一个常量，通常为 0.04~0.06。R 大于某一阈值且在某
领域内取得局部极值时所对应时。则认为相应局部区域窗口
的中心点是一个角点。
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摘 要：采用 Harris 算子提取图像角点，将角点进行 NCC 运算后求得粗匹配对数，使用 Ransac 匹配算法进行精匹
配。考虑到角点匹配过程中误匹配情况的存在，改进了基于角点匹配的目标跟踪方法，采用计算角点偏移均方差的
方法，剔除偏移量较大的点，取匹配效果较好的前几个匹配角点来计算当前窗口的移动位置。
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Abstract：In this paper, we use Harris operator to extract image corners. Then we use the NCC operator to get the rough
matching pairs. Last we use Ransac matching algorithm to get Picked matching pairs. But in matching process, the existence
of situation of mismatch, we improve target tracking method based on corner matching, calculate the corner offset the mean
square error method, excluding the larger point of the offset, taking match better the first few match points to compute the
mobile position of the current window.







法分为差异度量 （如 SAD，SSD） 和相似性度量 （如 NCC）。
NCC 是 3 种方法中鲁棒性和准确性最高的。所以在文中采用
NCC 算法对特征点进行粗匹配。采用相似测度 NCC （归一化
互相关） 对特征点进行匹配，该方法根据角点邻域像素灰度
的相似性来进行匹配。设 W1 和 W2 分别是以图像 A 的角点



























N 为匹配的特征点对数， 为在变换模型 H’下内点在
整个匹配特征点中所占的比例，实验中取 90%。L 为随机试验
的次数，满足如下关系：
其中， 为 Ransac 过程获得最优变换模型的概率，
为随机抽取一对特征点不是匹配内点的概率。
3.3 结果比较
如图 1 和图 2 所示，绿色的点代表目标上所检测的角点，
蓝色的点是待匹配图像上的角点，红色连线所连接的点代表
匹配的两个角点。 在图 1 是经过 NCC 匹配之后的角点，其中






（1） 用 Harris 算子提取各帧图像的角点，作为模板的第一
帧图像只需要在选定的目标范围内计算，其余图像由于考虑到
目标运动特性则是在一个扩大 20%目标区域的范围内计算。
（2） 通过 NCC 方法进行角点的初步配准。
















图 1 使用 NCC 角点匹配后结果
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